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Two stages design lnethod is proposed in his paper for feedback control of discrete
systems.Feedback systems consist of tw/o feedback loops,Inner loop is designed by a
method of model rnatching or an adaptive contrOl with least degre岱.Th n,a desired
system is Obtained if here are no disturbances and/or a mismatchilag of a system
model.Outer loop is provided to compensate the syste■1's ambiguities The latter is
independent of the inner ioop Design parameters of the outer ioop are determined to
mini=nize a performance of feedback characteristics which consists of disturbance
characteristic,sensitivity and robustness.
Key wOrds i  feedback control,two stages design methOd,Inodel=natdュing,robu t control,discrete systenas
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2。 問 題 の 設 定 と 隼 備
2.1問題の設定
本論で考察するプラントは、次のスカラ系とする。
y=S(u+→     い
ここに、y,u,wはそれぞれ 出力、入力、外乱とし、
P*,R*は、その次数が
∂[P*]=n*, ∂ER*]=m*     (2)
の、z(又はs)の多項式とする。ところで,(1)式を完
全に知るのは不可能であり、我々が知り得たのは、






S=ギ 常 +―     ω
となるとP,どRが,適当なηに対して存在する。一般に
η≧0としてよい。 希望伝達特性を、



























































Tl=QIP+SI           (10-1)























Tl=Tl′Pd,  Dl=Tl′Rd      (14)
とおくと、








÷ =静       Qめ
と定まる。とくに、
nd=2n―m-1, md=n-1     (18)
とするとゃρl=nd,   pl′=0従つて、
Tl′=1                    (19)
とすることができる。このとき(10‐1),(10‐2),(9〕式は
Pd=QI P+Sl            (20‐1)































y=暑い⊃     90
となる。ただし、P,Rは(12-1)式であり、









T2=T/Pd,  S2=S全′Pd      (31)
とおくと(28-1)式は、












T2′=Q2+S2′             (36)
V=子劇+モ静y ω
T2=Q2P+S2=Q2TI+S2(28-1)
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V=器ud―培計y   血)
とする。このとき、(40),(41)式が制御入力となる
(注:(36)式の(T2′,S2′)を(TP,S2)と書き直してい


























5。 数 値 例
対象とするプラントは2次系で
RX    rOz+rl
P*  Z2+Pl z ttP2
とする。
(1)プラントモデルは1次系で
R   r
P  z+p
とする。このとき真のプラントは
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u=寺IV+寺yl
(4)T2=Q2+S2, p2≧n~m=1


































































Pl=-1.096,    P2=0,3025
r②=0。1823, ri=0,0964
P =-0.81194,    r =0,25431
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Fig.2  Shmalation Pesult: k=l′ α=0.5
Fig.3  S―ation ReSu■t : kヨl, α=l
